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1 はじめに
自動運転に欠かせない技術として，車両位置推定システムが
挙げられる．従来の車両位置推定システムでは分解能やコスト
面での問題があった．石野らは区画線上に凹凸を移動走査コー
ドという数列に従って配置し，凹凸をレーザレーダで読み取る
ことで車両位置の推定を行っている [1]．レーザレーダの計測速
度の問題で車両の走査保証走行速度が 4.6 km/hとなっており，
まだ実用化が難しい．そこで本研究では区画線外の法定外標示
としてコードを色によって表現し，カメラで読み取ることで位
置推定を行う方法を提案する．
2 移動走査コードとカラーコード
石野らが提案する移動走査コードはデータ系列の途中から読
み出しても情報を取り出すことのできるコードである．本研究
では図 1 のようにコードをアスファルトのカラー舗装で使用さ
れている色で表現する．ただし，区画線上に白以外の色を塗布
することはできないため，区画線外の法定外標示として歩道側
にマーカーを配置する．
図 1 カラーマーカー型移動走査コードのイメージ
3 読み取り手法
まず，取得されたコード画像から区画線の検知を行う．コー
ド画像は 1 pixelが 1 mmになるように変換している．式 (1)の
ように画像 I の列ごとに輝度値の和 f(x)を算出する．ただし H
は画像の縦サイズを示す．f(x)のグラフを図 2に示す．
f(x) =
y=H∑
y=1
I(x, y) (1)
これによって得られた f(x)から式 (2)によって 150 pixelの
幅ごとの f(x) の合計値 g(x) を求める．これによって得られる
g(x)のグラフを図 3に示す．ただし，W は画像の水平方向の画
素数を示している．
g(x) =
t=x+149∑
t=x
f(t) (0 ≤ x ≤W − 149) (2)
g(x)の最大値を算出することで区画線の位置を検出する．区
画線検知によって得られた座標から ROIを定義し，その領域に
対してテンプレートマッチングを適用することで読み取りを行
う．テンプレートマッチングには正規化相互相関を用いる．
図 2 f(x)：列ごとの輝度値の和 図 3 g(x)：150pixel ごとの
f(x)の和
4 実験
4.1 静止時における読み取り精度評価実験
あらかじめ静止状態で取得されたコード画像を 150 枚使用す
る．本実験に使用するカメラは鉛直下向きに高さ 70 cmの位置
に固定した．カメラは 30 万画素，画角横 52 度，縦 39 度であ
る．コードを表現するマーカーには青と緑に塗布した 2 cm ×
15 cm のプレートを使用し，区画線外に配置した．撮影時のア
スファルトの照度は 15000 Lux から 70000 Lux であった．評
価用画像に対し，読み取り手法を適用する．平均読み取り精度
は 95.4 %で，平均処理速度は 18.0 msであった．照度が 8800
Lux よりも低い環境で撮影された画像の読み取り精度において
低下する傾向が見られた．
4.2 走行時における読み取り精度評価実験
実用化に向け，本実験では実際に車のサイドミラーに搭載さ
れている魚眼カメラを用いて走行時の実験を行う．魚眼カメラ
から得られた画像を図 4 に示す．魚眼カメラを用いることで狭
角カメラに比べ，一度に広範囲の情報を取得することができる．
本実験では白色の矩形を区画線外のアスファルト上に塗布する
ことでコードを表現する．サイズについては 3 種類用意し，そ
れぞれに対して読み取り手法を適用する．それぞれの結果を表
1に示す．3番のサイズにおいて高い読み取り精度を取得した．
表 1 マーカーの配置方法
番号 マーカーの幅 マーカーの長さ 読み取り精度
1 2cm 15cm 66.0%
2 1cm 15cm 27.3%
3 3cm 10cm 98.3%
図 4 魚眼カメラから得られたコード画像
5 おわりに
本研究ではカラーコードによる移動走査コードについて提案
した．画像による情報取得により，レーザレーダに比べ広範囲
の情報を一度に取得することができるため，先行研究よりも走査
保証走行速度の向上に期待することができる．課題として，複
数の色のマーカーを用いた走行実験を行うことが挙げられる．
本研究は知の拠点あいち重点研究プロジェクトの支援のもと
実施されたものである．
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